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冗長型多足歩行ロボットの研究
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ふらつき判定 判  定 合計
無い 少ない 争い
歩行パターン1 ヨ．6瓢 43瓢 92．1％ 100二
二歩行 5 6 128 139（通り）
歩行パターン2 1a筋 25．2鴇 612％ 100鶉
3脚歩行 19 35 B5 1訟（通り）
歩｛テバターン3 脇 1日．7鶉 763％ 100％
2三無行 7 26 106 139（通り）
歩行判定 判    定 合計
A B o o
歩行パターン1 2．9％ 122暢 5a8％46．1％ 100％
波歩行 4 17 54 64 1諦（通り）
歩行パターン2 2．2鴇 ：373偽 52．4％ 2a1％ 100％
3脚歩行 ：ヨ 52 45 39 139（通り）
歩行パターン3 58鶉 14．4％ 56．1％ 2a7％ 100％
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    観毒幽  騨，難ド摂・冠
図14：電池ボックス
              図15：フル装備状態
機体の仕様は以下の通りとなる．
重量：     3．77kg
全長：     560mm
全高：     120mm
制御器：        PIC（16F819，16F873）
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 本体基盤はMasterを6枚と， Grand Master， sub Masterをそれぞれ1枚にまとめて接
続するための基盤．モーター用電源や，各基盤へ送る電源もこの基盤に装備されている．
回路図は，以下のように，複数の基板をつなぐようになっている．
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             図34：SlaveAの作り出すパルス波
































































 Grand Masterのプログラム内には， Walkと言うサブルーチンが存在する． Walk












  このフラグで実行ゆ  中の歩行パターン  を認識
全脚に
機能停止信号送信















   一：空申一一：接袖 郡・鵬獄・漏聯：中閉








     PORTO（右前脚）か
     の生存信号が、
       ある？
       無い？
無ければ、スルー
”alk4
  このフラグで実行ゆ  申の歩行パターン  を認識
  脚部ゆ  動作  停止
ゆ  モーターが  充分な位置で
  停止
あれは、歩行関始















     PORT3（左前御）か
    の生存信号が、
       ある？


















     PORT4（左中脚）か
    の生存信号が、
       ある？













     PORT 5（予後即か
     の生存信号が、
       ある？














      纒暮騰嚢）か
        熱薦
無ければ、スルー一
あれは．歩行開始
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このフラグで実行
中の歩行パターーンを認識     L3
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  脚部ゆ  動作  停止














































































































































［1】湯浅秀男 福田敏男 ；自律分散制御 ；共立出版
［2］ TecRobot工作室；http：〃homepage 1．nifty．com／rikiya／
［3］ニューラルネットワーク入門
    ； http：／／mars．elcom．nitech．ac．jp／javascai／neuro／menu．htm1
［4］ 自律分散型多脚歩行ロボットシステム


















           LIST P＝PIC16F819 ；INIT set
           INCLUDE ”P 16F819．INC”
； CONFIG HS OSC＆ WDT OFF＆PWRTE ON
・＊＊士＊噛r＊士噛r士需士裳＊密＊士訊「歯需＊＊＊＊密味r噛r索＊＊＊＊歯実敦去敦＊＊廓r需＊
’
      COUNT
      WAIT
      FLAG
      I．ATE
      TIME







































                MOVLW 06H ；ADcon
value
                MOVVVF ADCONI ． ；all portA
is D’mode
     ；PORTA set
                MOVLW OFFH
                MOVWF TRISA ；all portA is input
     ；PORTB set
                CLRF TRISB ；all portB is output
     ；FLAG se七
                BCF STATUS，RPO ；banke
                MOVLW OOOH
                MOVWF FLAG ；FLAG crear
     ；COUNT set
                MOVLW OFAH
                MOVW［F COUNT ；count value is
250
     ；TIME set
                MOVLW 04H ；LOOP
TIMES by 4
                MOVWF TIME
     ；LateTime set
                MOVLW OOOH
                MOVWII LATE ；LATE
     ；LifeSignal ON
                MOVLW OCOH ；PORTB 6，7





     BML；Before Move Loop
                BTFSS ． PORTA，O
＊
























              BTFSS PORTA，O















































































































































































































































              LIST P＝PIC16F819 ；INIT set
              INCLUDE ”P16F819．INC”

































     ；ADCON set
value
is D’mode
     ；PORTA set
     ；PORTB set




























O3CH ；time covtnt value
TMRO         ；七imer start！
INTCON，TMROIE ；timerO interrupt





TRISA           ；all por七A is inpuも




















































；Stop lnput Over ＊
；
；pulse



































































































































































































       LIST P＝PIC16F873
       1NCLUDE ”P16F873．INC”


















                MOVWF
；all PORTAs are digi七al mode
                MOVLW












           StartSignal
                      MOVIIW OODH
     ；btOOOOIIOI’
                      MOVWZF PORTB
     ；LifeSignal StopSignal A S七〇pSignal B
●歯＊士＊＊＊＊＊＊＊＊士
’
           BML；BeforMoveLOOP
                      BTFSC PORTA，O
     ；ComparatorSignal
                      GOTO STOPI
                      BTFSC PORTA，1
     ；S七〇pSignal
                      GOTO STOPI
                      BTFSS PORTA，2
     ；Life Signal A







































       LIST P＝PIC16［F873
       1NCLUDE ”P16F873．INC”




















































          ；
able ！
     ；ADCON set
value
is D’mode
     ；TRISA set
     ；TRISB set
     ；Bank Change








































     ；ADcon
     ；all portA
     ；all portA is input
；al｝ portB is output
     ；banke
；portA crear




     StopSignalStart
                      MOVLW 03FH
     ；b’OOIIIIII’
                      MOVVVF PORTB
Signal Stop Signal A StopSignal B
・味「噛r＊虎密＊＊＊敦宋虎衷味「衷味「噛r＊噛「＊密＊＊需
’
     LTL ；LateTimeLoop 16Loop
                      MOVLW 03CH
；MOVLW OFFH
                      MOVWF TMRO
star七
                      BTFSS FLAG，O
                      GOTO ＄一1
                      CLRF FLAG
                      INCF TIMES
                      BTFSS TIMES，4
LOOP LATE
                      GOTO LTL








     FirstState ；FIRST STATE CHECK
                     ．BTFSC PORTA，O
Signal check









                     BTFSC PORTA，1 ；lbit
                     CALL COUNTER
                     BTFSC PORTA，2 ；2bit
                     CALL COUNTER
                     BTFSC PORTA，3 ；3bit
                     CALL COUNTER
                     BTFSC PORTA，4 ；4bit
                     CALL COUNTER
                     BTFSC PORTA，5 ；5bit
                     CALL COUNTER
雲廓r需＊士＊敦誤r士士＊＊＊歯索士決＊＊密需＊＊
     WALK
                INCF COUNT ；COUNT＋1
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z ；The namber of Legs check
                GOTO WALKO ；lf Leg is O
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO WA工．KO     ；IfI．eg is l
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO WALKO ；lf Leg is 2
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z











；lf Leg is 4
；lf Leg is 5







                      BSF LEGO，O
ON
                      MOVLW 03FH
     ；b’OOIIIIII’
                      MOVWF PORTB
signal




                      CLRF COUNT









     ；FLAG
     ；b’OOIIIIII’
                      MOVWF PORTB
signal
           SSSC4 ；Stop Signal Signal Controll 4
；＊＊＊＊
                           BTFSC PORTA，O
                           CALL STEPI
                           BTFSC PORTA，3
                           CALL STEP4
                           BTFSC PORTA，1
                           CALL STEP2
                           BTFSC PORTA，4
                           CALL STEP5
                           BTFSC PORTA，2
                           CALL STEP3
                           BTFSC PORTA，5
                           CALL STEP6
；＊＊＊＊
                      CLRF COUNT















     ；FLAG
；STOP





































































       STEP1
・中歯歯学＊去＊味r士士密
’
       STEP2
。＊＊＊毬r需需需需＊需＊
）
       STEP3
・＊需密士士＊＊＊＊密＊
’




















     STEP5
・究＊＊＊＊＊需＊＊＊＊
，








































                 BTFSS FLAG，O
                 GOTO ＄一1
                 CLRF FLAG
                 DECFSZ TIMES
                 GOTO sub51
                 CLRF TIMES
                 RETURN
。＊＊＊夫噛r士づr需需密宝＊＊塊宋大雲需＊密＊去味r敦＊需＊士＊＊＊士士去衷去＊誤r士＊＊＊＊＊＊＊甥r密＊敦密需＊
；FLAG Reset






     WALKSTATE




















                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO FLAGO
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO FLAGO
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO FLAGO
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO FLAGO
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS．Z                          ’
                GOTO FLAG4
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO FLAGs
                DECF COUNT
                BTFSC STATUS，Z
                GOTO FLAG6
                GOTO OVER
・歯去＊＊＊雲＊来需＊＊需決＊＊＊密噛r噛r密＊去＊怯r来目皿士＊＊歯需噛r＊＊士士噛r需＊★密＊＊需＊＊需歯歯
；The namber of Legs check
；lf Leg is O
；lf Leg is 1
；lf Leg is 2
；lf Leg is 3
；lf Leg is 4
；lf Leg is 5




























































































       LIST P＝PIC16F819
       1NCLUDE ”P16F819．INC”
； CONFIG HS OCS＆ wnT OFF＆ PWRTE ON
・衷繁r＊士士士士味r味r索索来＊＊＊敦＊雲＊士士誤r索誤r誤r＊密士需密享r＊密
’
LEDDl
LEDD2
CNTI
CNT2
CNT3
LEDD3
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
EQU
ORG
OOH
OIH
OCH
ODH
OEH
OFH
o
；add
BSF
CLRF TRISB
BCF
STATUS，RPO
STATUS，RPO
REPEATMOVLW
MOVWF
07H
PORTB
GOTO ＄一2
・敦k需衷需需密＊＊＊＊＊＊＊＊敦去＊Xk需＊需＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊決需決＊＊士需＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊＊
）
CALL TIMER3
MOVILW
MOVWF
LEDD2
PORTB
CALL TIMER3
GOTO REPEAT
TIMERIMOVLW
MOVWF
D’62’
CNTI
LOOPI NOP
DECFSZ CNTI，1
GOTO LOOP I
RETURN
TIMER2MOVLW
MOVWF
D，100’
CNT2
LOOP2 NOP
CALL TIMERI
DECFSZ CNT2，1
GOTO LOOP2
RETURN
TIMER3MOVLW
MOVWF
DtIOO’
CNT3
LOOP3 NOP
CALL TIMER2
DECFSZ CNT3，l
GOTO LOOP3
RETURN
END
